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This paper deals with a vibration control system for a flexible three-story structure with 
H-infinity controller and surface bonded PZT (lead zirconium titan ate) patches. The plant 
transfer function is identified by Time Based Prediction Error Method. As a reference model, 
plant frequency responses given by Experimental Modal Analysis are used to improve the 
performance of the identified function. We designed H-infinity robust controller based on the 
identified plant. We implemented the control system by software and hardware to evaluate the 
performance. The experiments result in significant decays of two modes with our control system. 
The decay of first mode is 22 dB and the second mode is 15 dB. And, this system is applied 
using the finite element method.   
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れる。なお、 MW は重み関数、 rP はシステム同
定により導出した制御対象の伝達関数、 K 
はコントローラとする。 
外乱抑圧制御と共通の wを用い、 2z へのパ
スで入力端における乗法的誤差を求めること
で、ロバスト安定性を評価した。見積もった
乗法的誤差 m' に対し、 
 
)()( ZZ jWj mm d'   ， Z  
を満たす mW を用いて、 wから 2z までの H∞ノ





















Fig.2 Frequency Response of Identified 






















Fig.3 Block Diagram of Control System 






First mode 11.5 11.9
Second mode 36.5 36.9
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4. 実システムへの適用 
Fig.4 に示す制御ループを組み、実際に制













ゾアクチュエータから 3 秒間、M 系列信号に
よる外乱を発生させる。その後、センサによ
り 3 階における外乱を計測し、A/D 変換器を
介してこれらの情報を LabVIEW4 )で取り込む。




















































制御対象構造物を Fig.6 に、緒元を Table.3 に示
す。制御対象構造物として、システム同定からの制
御で利用した構造物を利用した。ただし、簡単化の














Fig.4 Configuration of Control System 













































Fig.6 Plant  
Table.3 Dimensions of Plant 
Fig.5 Measured Frequency Response  
with Closed-Loop System Fig.7 FEM Model 
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には、Altair Hyper Mesh を使用し、モード解析に
は MSC Nastran を利用した。作成したモデルと実験






































クチュエータにより 3 秒間の外乱(M 系列信号)を発
生させる。その後構造体の振動はレーザードップラ
ー振動計により検出され A/D 変換器を経て LabVIEW




























































First mode 5.4 5.4
Second mode 30.1 30.5
Third mode 86.6 81.2














Fig.9 Configuration of Control System 





















(a) Time Response 



















(b) Frequency Response 
Fig.10 Measured Frequency Response 
with Closed-Loop System 
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